



















































[4][5]。これらの研究では、図 2 に示すように 1 種類の
周波数 fh からなる搬送波でヘッダ部を表し、4 種類の周
波数 f3 ～ f0 からなる搬送波をデータ部に導入すること












































































図 3 に示す試作システムでは、空間分割の分解能を 
45 [deg] と設定するために、送受信機の回転速度を  
1920 [rpm] と240 [rpm] の 8：1 の比率としている。した














ヘッダ部： 1a データ部： 2a






















































































った結果を図 5 に示す。通信距離が 20～100 [cm] まで
の間の通信において、図 4 の通信品質よりも正常受信の
















160 [mm]、幅160 [mm]、高さ145 [mm] となった。高さ
方向の拡大が否めないものの、体積としては大幅な小型
化が図られた。給電能力としては従来通りの 5 [V] × 
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